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Zhodnoceni odborn¢ trovné& prace

Ptredkladand prace se vénuje systému pro aktuaci a snimani polohy minirobotli. Autor provedl revizi jiz
existujici aktuaéni plochy vyuZivajici planarnich civek vytvofenych na PCB, pfic¢emz pouZil vétsi plochu
desky a dvojnasobku civek za ucelem vytvoreni ploch se vzajemné ruSicim se magnetickym polem. Tato
verze ovSem narazila na technologické moZnosti vyroby DPS. Nasledujici revize tyto technické limitace
obchézi, za cenu ztraty moZnosti vytvofeni ploch se vzdjemné vyrusenym magnetickym polem.Dale autor
provadi reSerSi moznych zplsobi napajeni civek pomoci integrovanych obvodi vyuzivajicich topologii H-
mostu. Podle néslednych méfeni s celym ozivenym systémem byly parametry vybraného obvodu zvoleny
vhodné. Vlastni fidici deska, zaloZend na mikrokontroleru ATSAMES1J19, umoZiluje napajeni celého
systému ze tii rGznych zdroji napéti, vCetné napajeni pomoci konektoru USB C a funkce ,,power
delivery®, coz je velice praktické feSeni.Nasledn€ autor vytvofil senzorickou desku, nesouci pole tfiosych
magnetometrii. Vytvoril matematicky model miniaturnich robot a na zaklad¢ stanoveni minimalniho a
maximalniho méfitelného magnetického pole stanovil idedlni rozmisténi senzort.Pro akvizici dat
uzivatelské rozhrani je pouzit software MagNet, vytvofeny autorem v ramci bakalafské prace. Pro tento
software implementoval podporu nové vytvoreného hardware a navrhl komunikaéni protokol.Student
vytvoril komplexni systém, sdruzujici matematické modelovani, navrh hardware a navrh software.
Néslednym meétenim pak prokézal, ze tento systém je funkéni a umoziluje manipulaci s miniaturnimi
magnetickymi roboty, vetné uréeni jejich polohy. Prace je podle mého ndzoru na vyborné odborné trovni.

Zhodnoceni formalni tirovn€ a prace s literaturou
Prace je po jazykové i formalni strance na dobré Urovni. Je zde spravné uzivano citaci a disponuje
dostatecnym poctem zdroj literatury.

Doporuceni k obhajob&
Doporucuji k obhajobé

Dotazy k praci

1. Bylo by mozné dosédhnout plynulejsiho pohybu miniroboti vyuzitim napiiklad modulaci
pribéhu sinus namisto skokového piipojeni kladného/zdporného buzeni?

2. Uvazoval jste o vyuziti informace ze senzori magnetického pole pro implementaci zékladni
regulace, umoziujici stabilnéjsi kontrolu pohybu? (Viz uvadéné¢ problémy s pohybem
"jednobota".)

3. 'V zapojeni tlacitek (ptiloha P) neni pfitomen pull-up rezistor. Je namisto n&j pouzit interni pull-
up rezistor mikrokontroléru?
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